240                Berechnung des Verhaltens von Stromkreisen usw.
und die pro Phase auf den Laufer iibertragene Leistung
Die Differenz ist die mechanische Leistung
'1
so daB der Transformator,  durch den der Induktionsmotor ersetzt wird, an den sekundaren Klemmen die Spannung
'1
und den Belastungswiderstand J29 (-----ij besitzt (s. das Ersatz-schema Fig. 140 S. 176.
Das Arbeitsdiagramm ist durch den Leerlaufstrom, den Kurz-schluflstrom und den Phasenverschiebungswinkel <p2 der Belastung be-stimmt. Da die mechanische Belastung des Motors einer induktions-freien elektrischen Belastung aquivalent ist, ist 9?2 —0.
Den KurzschluBzustand erhalt man, wenn der Belastungswiderstand
ist, d. h. wenn s=l ist, also bei stillstehendem Laufer.
Fig. 183.
Bei Leerlauf ist der Belastungswiderstand unendlich groJ3, ihm entspricht s = 0, d. h. der ,,synchron" mit dem Drehi'eld rotierende Laufer. Da hierbei kein Strom im Laufer entsteht, ist das Dreh-moment Null. Die synchrone Geschwindigkeib ist die, der ein voll-standig entlasteter Motor zustrebt. Wird er belastet, so schliipft ornes Punktes A und daher auch ernes Kroiapunktos P von der Goraden VV, die senkrecht auf dem Radius steht, ist somit dem Verlust proportional.
